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第 4 章では第 3 章で提案したマルチコントロール法によるシーケンス・コントローラのハードウェ
アについて述べ，従来のプログラマブル・コントローラにアドレス・メモリとポインタ・カウンタを
付加することによりマルチコントローラを構成できることを示した。




第 6 章は第 3 章のシーケンス制御の論理設計法の一つの応用として，比較的小規模なシーケンス制
御回路の自動設計法について述代た。
第 7 章は第 5 章で述べたマルチコントローラの適用例としての自動機用のコントローラについて，
シーケンス・プログラムの構成を示すとともに従来例との比較を行なった。
第 8 章は本論文で得られた結果を総括したものである。
論文の審査結果の要旨
自動化システムにおけるシーケンス制御への要求がより複雑かっ高度なものとなった今日，従来の
シーケンス回路的な制御方式では要求に応じられなくなり，プログラマブル・コントローラを使用し
て，ハードウェアとしての制御装置と ソフトウェアとしてのシーケンス制御の設計を分離して考え
る方式がとられるようになってきた。
本論文は機械装置のシーケンス制御を主対象としたシーケンス制御の論理設計法を提案し，この考
え方にもとづくマルチコントローラを開発し，実用化した結果をまとめたものである。その成果を要
約すると，以下のようになる。
(1)複雑なシーケンス動作をいくつかの単純な部分シーケンスに分割し，機能ブロックごとに分割
設計することを提案している。
(2) シーケンス動作が直観的かっ全体的に把握できるシーケンス・プロック図の使用を提案してい
る。
(3) 状態遷移図をもとに順序機械の状態の割り当てをプログラマブル・コントローラのメモリ・ア
ドレス上で行なし勺分割されたすべての部分シーケンス・プログラムを時分割で実行するマルチコ
ントロール法を提案している。
(4) マルチコントローラによる制御対象の動作を模擬し，プログラムのデバックを行うための，シ
ミュレータを製作した。
(5) 最後に，本論文で提案したシーケンス制御の論理設計法を実在のシステムに適用し，本法の有
用性を実証している。
以上のように本論文は，シーケンス制御の設計に新しい方法を提供するものであり，その成果は制御
工学の分野に貢献するところ大である。よって本論文は博士論文として価値あるものと認める。
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